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© Steueranordnung fur ein Insassenschutzmittel eines Fahrzeugs 

(57) Eine Steueranordnung fur ein Insassenschutzmittel ei- 
nes Fahrzeugs enthalt eine Sensoreinrichtung (11) mit 
drei Beschleunigungssensoren (111, 112, 113). Die Steu- 
eranordnung zeichnet sich dadurch aus, date eine Schal- 
tungsanordnung (12) vorgesehen istzum Summieren der 
von den Beschleunigungssensoren (111, 112, 113) gelie- 
ferten Beschleunigungssignale (u, v, w) und zum Sperren 
einer Auslosung des Insassenschutzmittets (2), wenn der 
Betrag der ermittelten Summe einen Grenzwert (G1) 
uberschrertet. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betriff t eine Steueranordnung fur ein Insas- 
senschutzmittel eines Fahrzeugs nach dem OberbegrifF des 
Patentanspruchs 1 . 

Eine bekannte Steueranordnung (DE 196 45 952 Al) ent- 
halt drei Beschleunigungssensoren, die unterschiedlich ge- 
richtete Empfindlichkeitsachsen in einer in etwa durch die 
Fahrzeuglangsachse (A-A') und die Fahrzeugquerachse (B- 
B') festgelegten Ebene aufweisen. In einem Mikroprozessor 
werden aus zwei der drei von den Sensoren gelieferten Be- 
schleunigungssignale die Richtung und die Starke einer auf 
das Fahrzeug einwirkenden Beschleunigung ermittelt. Zu- 
mindest eine dieser ermittelten GroBen wird unter Verwen- 
dung des dritten Beschleunigungssignals iiberpriift. Wird 
eine Unstimmigkeit festgestellt, wird ein Auslosen des In- 
sassenschutzmittels, das als Airbag, Gurtstraffer, Uberroll- 
bugel, etc. ausgebildet sein kann, verhindert. 

Die angestellten Berechnungen sind aufwendig und nur 
unter Verwendung eines Mikroprozessors zu bewaltigen. 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Steueranordnung fur 
den Insassenschutz zu schaffen, die auf einfache Art und 
Weise den Defekt eines Beschleunigungssensors feststellen 
kann. 

Die Aufgabe wird gelost durch die Merkmale des Paten- 
tanpruchs 1. 

Dabei wird durch bloBe Summation von Beschleuni- 
gungssignalen der Beschleunigungssensoren ein Ausfall ei- 
nes Sensors festgestellt. Weicht die Summe der Beschleuni- 
gungssignale erheblich von einem Wert ab, so liegt zumin- 
dest ein defekter Sensor vor. Als Folge wird ein Auslosen 
des Insassenschutzmittels gesperrt. Das Abweichen des 
Summensignals von dem vorgegebenen Wert wird vorzugs- 
weise dadurch ermittelt, daB der Betrag eines Summensi- 
gnals aus der Summe aller drei Beschleunigungssignale mit 
einem Grenzwert verglichen wird. Der Grenzwert kenn- 
zeichnet einen Toleranzbereich und ist demgemaB wenig 
groBer als der vorgegebene Wert, vorzugsweise 5% groBer. 
Wird der Grenzwert uberschritten, so iiegt ein Defekt an zu- 
mindest einem der Sensoren oder der Zuleitungen vor, so 
daB eine Ausldseentscheidung des Insassenschutzmittels 
moglicherweise aufgrund des Signals eines defekten Sen- 
sors getroffen wurde. Ein Auslosen des Insassenschutzmit- 
tels wird dann regelmaBig verhindert. Bei funktionstiichti- 
gen Beschleunigungssensoren liefert die obengenannte 
Summe aufgrund der geometrischen Anordnung und Aus- 
richtung der Beschleunigungssensoren immer den Nullwert, 
so daB ein Defekt auf einfache Art und Weise erkannt wer- 
den kann. Dabei ist es je nach Anordnung der Beschleuni- 
gungssensoren zueinander erforderlich, ein oder mehrere 
Beschleunigungssignale vor der Summation mit einem kon- 
stanten Wert zu multiplizieren, der von den Winketn zwi- 
schen den Beschleunigungssensoren abhangt. 

Fiir die Summenbildung und die Vergleichsoperation ist 
kein Mikroprozessor erforderlich: Vielmehr konnen diese 
Operationen mit einer einfachen Hardware-Schaltung ohne 
Verwendung eines aufwendigen Rechenmittels durchge- 
fiihrt werden. Dabei ist insbesondere vorteilhaft, daB der 
Mikroprozessor, der gewohnlich zur algorithmischen Aus- 
wertung der Beschleunigungssignale und damit zum Gene- 
rieren eines Zundsignals verwendet wird, nicht weiter durch 
Berechnungen fiir die oben genannte Schutzfunktion bela- 
stet wird. Weiterhin wird die Schutzfunktion nun von einer 
von dem Mikroprozessor unabhangigen Hardware durchge- 
fuhrt. Damit wird die Wahrscheinlichkeit einer Fehlauslo- 
sung aufgrund eines defekten Bauteils der Steueranordnung, 
z. B. eines defekten Mikroprozessors, weiter verringert. 
Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind durch 



die Unteranspruche gekennzeichnet. 

Die Erfindung und ihre Weiterbildungen werden anhand 
von Ausfuhrungsbeispielen in der Zeichnung naher erlau- 
tert. Es zeigen: 
5 Fig. 1 ein Fahrzeug mit einer Steueranordnung, 
Fig. 2 ein Blockschaltbild der Steueranordnung, 
Fig. 3 und 5 ein Vektorabbild der Beschleunigungssenso- 
ren, und 

Fig. 4 eine in der Steueranordnung enthaltene Schal- 

10 tungsanordnung. 

Gleiche Elemente und Signale erhalten figurenubergrei- 
fend die gleichen Bezugszeichen. 

Fig. 1 zeigt die erfindungsgemaBe Steueranordnung in ei- 
nem Fahrzeug. In etwa zentraler Position im Fahrzeug, ins- 

15 besondere im Schwerpunkt des Fahrzeugs, ist ein Steuerge- 
rat 1 mit einer Sensoreinrichtung 11, einer Schaltungsanord- 
nung 12, einem Mikroprozessor 13 und einem Zundkreis 14 
angeordnet. Insassenschutzmittel 2 wie Fahrer- und Beifah- 
rerairbag sind mit dem Steuergerat 1 verbunden. 

20 Die Sensoreinrichtung 11 enthalt drei Beschleunigungs- 
sensoren 111, 112 und 113, deren Empfindlichkeitsachsen 
durch Doppelpfeile in Fig. 1 eingezeichnet sind. Die Emp- 
findlichkeitsachsen liegen in etwa in einer Ebene, die durch 
die Fahrzeuglangsachse A-A' und die Fahrzeugquerachse B- 

25 B* bestimmt ist. Jeder Beschleunigungssensor ist bidirektio- 
nal oder zweipolig ausgebildet und nimmt Beschleunigun- 
gen entlang seiner Empfindlichkeitsachse in Hin- und Ruck- 
richtung auf. Die Sensoreinrichtung 11 ist damit ausgebildet 
zum Aufhehmen von Beschleunigungen, die von einem 

30 Aufprall von vorne, von der Seite, von hinten oder unter ei- 
nem anderen Winkel in der zuvor beschriebenen Ebene aus- 
gebildet. Damit ist es insbesondere vorteilhaft, iiber die in 
Fig. 1 eingezeichneten Insassenschutzmittel auch Seitenair- 
bags, Kopfairbags, Kopfstutzenstellmittel etc. einzusetzen 

35 und in Abhangigkeit der Beschleunigungssignale zu aktivie- 
ren. 

Fig. 2 enthalt ein Blockschaltbild einer erfindungsgema- 
Ben Steueranordnung. Die Beschleunigungssignale u, v und 
w - die z. B. den Beschleunigungssensoren 111, 113 und 112 

40 zuordenbar sind - werden im Mikroprozessor 13 algorith- 
misch verarbeitet und dabei insbesondere Intergrationsvor- 
gangen, Vergleichsvorgangen etc. unterzogen. Wird dabei 
ein Aufprall als ausreichend schwer erkannt, liefert der Mi- 
kroprozessor 13 ein Zundsignal z an einen steuerbaren 

45 Schalter 141 des Zundkreises 14. 

Bekannte Sensoreinrichtungen waren iiberwiegend durch 
die Anordnung zweier zueinander orthogonal angeordneter 
Beschleunigungssensoren gekennzeichnet. Ein Beschleuni- 
gungssensor ist dabei parallel, der andere Beschleunigungs- 

50 sensor quer zur Fahrzeuglangsachse A-A' ausgerichtet. Es 
existieren eine Vielzahl von Algorithmen, die Sensorsignale 
derart ausgerichteter Sensoren auswerten, so z. B. ein Algo- 
rithmus zur Steuerung der Frontairbags durch Auswertung 
der Beschleunigung in Richtung der Fahrzeuglangsachse (x- 

55 Signal) und ein weiterer Algorithmus zur Steuerung eines 
Seitenairbags durch Auswertung der Beschleunigung quer 
zur Fahrzeuglangsachse (y-Signal). Zur weiteren Verwen- 
dung dieser Algorithmen in der erfindungsgemaBen Steuer- 
anordnung kann der Mikroprozessor oder eine vorgelagerte 

60 Hardware-Schaltung Rechenoperationen bereitstellen, mit 
deren Hilfe die drei Beschleunigungssignale u, v und w in x- 
und y-Signale umgerechnet werden. Zur Umwandlung wer- 
den zunachst die u, v, w-Signale als MultipHkation der x- 
und y-Signale mit einer Matrix M dargestellt, wobei die Fel- 

65 der der Matrix M durch Winkelfunktionen bestimmt sind. 
Im folgenden wird die vorgenannte Gleichung nach dem 
Vektor x, y auf gelost, so daB die Signale x und y durch die 
Signale u, v, w multipliziert mit einer Matrix T dargestellt 
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werden. Die Matrix T ergibt sich durch Matrizenmultiplika- 
tion der transformierten Matrix M T mit der invertierten Ma- 
trix des Matrizenproduktes aus Matrix M und transformier- 
ter Matrix M T . 

Eine Ausloseentscheidung, die alleine auf der algorithmi- 5 
schen Auswertung der Beschleunigungssignale u, v und w 
beruht, beinhaltet jedoch die Gefahr von unerwiinschten 
Auslosungen aufgrund moglicher Fehler bei Mikroprozes- 
sor 13 oder Sensoreinrichtung 11. Deshalb ist ein weiterer 
steuerbarer Schalter 142, vorzugsweise ein steuerbarer Lei- 10 
stungs-Transistorschalter, im Zundkreis 14 derart angeord- 
net, daB das Zundelement 21 nur mit Strom aus der Energie- 
quelle U oder einem Zundkondensator C beaufschlagt wird, 
wenn beide steuerbaren Schalter 141 und 142 leitend ge- 
schaltet sind. 15 

Das Sperrsignal s fur den zweiten steuerbaren Schalter 
142 wird von der Schaltungsanordnung 12 geliefert, die an- 
hand Fig. 4 naher erlautert wird: An den Eingangen der 
Schaltungsanordnung 12 liegen die Beschleunigungssignale 
u, v und w an. Diese Beschleunigungssignale u, v und w lie- 20 
gen dabei an den Eingangen 121E eines Summiergliedes 
121 an. Das Summierglied ist in bekannter Weise aus Wider- 
standen R und einem Operationsverstarker OP aufgebaut. 
Der Ausgang 121A des Summiergliedes 121 ist mit einem 
Eingang eines Gleichrichterelements 122 verbunden. Das 25 
Gleichrichterelement 122 - vorzugsweise eine Diode - ist 
wiederum mit einem Vergleicher 123 verbunden, bevor der 
Ausgang des Vergleichers 123 mit dem Eingang eines Ver- 
knupfungselements 127 verbunden ist 

Andererseits liegt jedes Beschleunigungssignal u, v, w an 30 
einem Gleichrichterelement 124 - vorzugsweise einer Di- 
ode - zur Gleichrichtung an. Die Ausgange der Gleichrich- 
terelemente 124 sind mit Eingangen von Komparatoren 125 
verbunden. Die Ausgange der Komparatoren 125 sind mit 
Eingangen eines ODER-Gatters 126 verbunden, dessen 35 
Ausgang wiederum mit einem Eingang des Verknupfungs- 
elements 127 verbunden ist. 

Im folgenden wird die Funktionsweise der Schaltungsan- 
ordnung nach Fig. 4 unter Zuhilfenahme von Fig. 3 erlau- 
tert: Das Summierglied 121 summiert die Sensorsignale u, v, 40 
w zum Summensignal u+v+w auf. Mit Hilfe des Gleichrich- 
terelements 122 wird der Betrag lu+v+wl des Summensi- 
gnals u+v+w gebildet. Im Vergleicher 123 wird der Sum- 
menbetrag lu+v+wl mit einem Grenzwert Gl verglichen. 
Wird dieser Grenzwert Gl uberschritten, liefert der Verglei- 45 
cher 123 ein HIGH-Signal an das Verknupfungselement 
127, wird dieser Grenzwert Gl unterschritten, liefert der 
Vergleicher 123 ein LOW-Signal an das Verknupfungsele- 
ment 127. 

In Fig. 3 sind die Ausrichtungen der in Winkeln von 50 
120 Grad zueinander angeordneten Besehleunigungssenso- 
ren als Koordinaten fiir die von den Sensoren gelieferten Be- 
schleunigungssignale u, v, w eingezeichnet. Die Plus-Indi- 
zes kennzeichnen dabei den positiven Wertebereich eines 
Signals, die Minus-Indizes den negativen Wertebereich. 55 
Ferner ist als Vektor eine auf das Fahrzeug einwirkende, bei- 
spielhafte Beschleunigung a eingezeichnet. Die senkrechten 
Projektionen dieses Vektors a auf die einzelnen Beschleuni- 
gungskoordinaten u, v und w liefern die von den Beschleu- 
nigungssensoren 111, 112 und 113 gelieferten Signale u a , v a 60 
und w a . Es ist ersichtlich, daB eine Summation dieser Si- 
gnalgroBen - unter Beriicksichtigung ihrer Vorzeichen - 
Null ergibt. Eine Summation rnit diesem Ergebnis ist wie- 
derum Zeichen dafur, daB alle drei Beschleunigungssenso- 
ren funktionstiichtig arbeiten. Wurde ein Sensor einen De- 65 
fekt aufweisen und beispielsweise ein Nullsignal liefem, 
wiirde die Summe der anderen beiden Signale nicht zu einer 
Null als Ergebnis fuhren und somit ein Fehler erkannt wer- 



468 A 1 

4 

den. Eine Abweichung der Summe - mit positivem wie mit 
negativem Vorzeichen - von Null kennzeichnet damit einen 
Fehler. Eine gewisse Abweichung von Null - gekennzeich- 
net durch den Grenzwert Gl - ist aufgrund von MeBunge- 
nauigkeiten etc. erlaubt. Um das Summensignal nur mit dem 
positiven Grenzwert Gl vergleichen zu mussen, wird es zu- 
vor gleichgerichtet. Als aquivalente Losung und damit vom 
Schutz mitumfafit ist ein Vergleich des nicht gleichgerichte- 
ten Summensignals mit einem positiven und einem-negati- 
ven Grenzwert Gl. 

Wird eine erhebliche Abweichung des Summensignals 
von Null festgestellt, so wird der Schalter 142 nicht ge- 
schlossen und damit eine Auslosung verhindert. 

Zum anderen wird mit den Gleichrichterelementen 124 
jedes Beschleunigungssignal u, v, w gleichgerichtet bzw. 
mathematisch einer Betragsbildung unterzogen, bevor jedes 
gleichgerichtete Beschleunigungssignal lul, Ivl, Iwl mit ei- 
nem Schwellwert SI verglichen wird. Uberschreitet das 
gleichgerichtete Beschleunigungssignal lul, Ivl, Iwl die 
Schwelle SI, wird von dem betreffenden Komparator 125 
ein HIGH-Signal an das ODER-Gatter 126 geliefert, bei Un- 
terschreiten der Schwelle SI ein LOW-Signal. Mit diesen 
Vergleichen soli erkannt werden, ob-alle Beschleunigungs- 
signale gleich Null sind. Die Schwelle SI kennzeichnet da- 
bei wieder einen Toleranzbereich um Null herum:;*:., . 

Dieser vorgenannte Schaltungsbestandteil hat zur Folge, 
daB mit einem LOW-Signal am Ausgang des ODER-Gatters 
126 ein Zustand erkannt wird, bei dem keine Beschleuni- 
gung vorliegt oder alle drei Sensoren defekt sind und ein 
Nullsignal liefern. 

Das Verkniipfungsglied 127 ist im Ausfuhrungsbeispiel 
als UND-Gatter mit einem invertierten Eingang, der mit 
dem Ausgang des Vergleichers. 123 verbunden ist, und mit 
einem nicht invertierten Eingang, der mit dem Ausgang des 
ODER-Gatters 126 verbunden ist, ausgebildet. Der Ausgang 
des Verkniipfungselements 127 ist invertiert und liefert das 
Sperrsignal s, das als HIGH-Signal ausgebildet ist, wenn es 
den Schalter 142 off en halt, und das als LOW-Signal ausge- 
bildet ist, wenn es den Schalter 142 geschlossen halt. In je- 
dem Fall wird ein SchlieBen des Sch alters 142 verhindert (s 
= HIGH), wenn der Ausgang des Vergleichers 123 HIGH 
liefert und damit einen Fehler anzeigt. Andererseits wird ein 
SchlieBen des Schalters 142 verhindert (s = HIGH), wenn 
der Ausgang des ODER-Gatters 126 LOW liefert und damit 
keine Beschleunigung vorliegt oder einen Dreifach-Sensor- 
fehler angezeigt wird. Nur wenn der Vergleicher-Ausgang 
123 LOW liefert, also eine Nullsumme anzeigt, und gleich- 
zeitig mindestens eine Beschleunigungskomponente einen 
Wert ungleich Null anzeigt, also das ODER-Gatter 126 ein 
HIGH-Signal liefert, wird der Schalter 142 geschlossen und 
somit ein Zunden durch den Mikroprozessor 13 erlaubt. 

Ein wesentlicher Vorteil der erfindungsgemaBen Steuer- 
anordnung ist damit, daB sowohl Einfach-, Zweifach- als 
auch Dreifachfehler der Sensoren erkannt werden konnen. 

Fig. 5 zeigt eine Sensoreinrichtung mit drei Beschleuni- 
gungssensoren, die nun in anderen Winkeln zueinander aus- 
gerichtet sind. Auch mit einer solchen Sensoreinrichtung 
laBt sich durch eine einfache Summation bzw. eine Diffe- 
renzbildung als Summation mit negativem Vorzeichen und 
einem anschlieBenden Vergleich der Summe mit einem Wert 
der Ausfall eines Sensors auf auBerst einfache Art und 
Weise ermitteln. Die Sensoren, die die Signale u und v lie- 
fem sind nun in einem 90°-Winkel zueinander angeordnet. 
Der dritte das Signal w liefernde Sensor ist um jeweils 135° 
zu den beiden anderen Sensoren versetzt angeordnet. Bei- 
spielhaft sei wiederum eine auf die Sensoreinrichtung ein- 
wirkende Beschleunigung a als Vektor. eingezeichnet, der 
einen Winkel a zum das Signal x liefernden Sensor auf- 
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weist. Die Beschleunigungssensoren liefern nun die Si- 
gnaler 

1) u = a * cos a 2) v = a * sin a 3) w = -a * cos(v) = -a 
* cos (45°-a) = -a * (cos 45° * cos a + sin 45° * sin a) 5 
= -a * cos 45° * (cos a + sin a) 

Nach Einsetzen der Gleichungen 1) und 2) in die Glei- 
chung 3) ergibt sich: 

10 

4) w = - cos 45° * u - sin 45° * v 

Diese Gleichung muB bei funktionstiichtiger Sensoran- 
ordnung erfullt sein. Dabei konnen nach der Gleichung 4) 
die mit den Faktoren cos 45° und sin 45° multiplizierten 15 
Sensorsignale u bzw. v mit einem Wert verglichen werden, 
der sich aus dem Sensorsignal w ergibt. Wird dabei eine er- 
hebliche Abweichung, z. B. von groBer 10% festgestellt, so 
wird eine Auslosung verhindert. Dazu kann ein Grenzwert 
gebildet werden, der einer zehnprozentigen Abweichung 20 
vom Wert w entspricht. Der Betrag der Signalsumme aus u 
und v wird dann mit diesem Grenzwert verglichen. 

Die Auswertung kann aber vorzugsweise auch nach der 
lediglich durch Umstellung aus Gleichung 4) hervorgehen- 
den Gleichung 5) durchgefuhrt werden: 25 

5) cos 45° * u + sin 45° * v + w = 0 

Dabei wird die Gesamtsumme aus den drei ggf. mit Fak- 
toren cos. 45° bzw. sin 45° versehenen Beschleunigungssi- 30 
gnalen gebildet und deren Betrag mit einem Grenzwert ver- 
glichen, der etwas groBer ist als der Nullwert 

Patentanspriiche 

35 

1. Steueranordnung fur ein Insassenschutzmittel eines 
Fahrzeugs, mit einer Sensoreinrichtung (U) mit drei 
Beschleunigungssensoren (111, 112, 113), die unter- 
schiedlich gerichtete Empfindlichkeitsachsen in einer 

in etwa durch die Fahrzeuglangsachse (A- A') und die 40 
Fahrzeugquerachse (B-B') festgelegten Ebene aufwei- 
sen, dadurch gekennzeichnet, daB eine Schaltungsan- 
ordnung (12) vorgesehen ist zum Summieren von Be- 
schleunigungssignalen (u, v, w) der Beschleunigungs- 
sensoren (111, 112, 113) und zum Sperren einer Auslo- 45 
sung des Insassenschutzmittels (2), wenn die ermittelte 
Summe erheblich von einem Wert abweicht. 

2. Steueranordnung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (12) zum 
Summieren aller drei Beschleunigungssignale (u, v, w) 50 
ausgebildet ist und zum Vergleichen des Betrags der 
Summe mit einem Grenzwert (Gl). 

3. Steueranordnung nach Anspruch 1 oder Anspruch 
2, dadurch gekennzeichnet, daB die Funktion der 
Schaltungsanordnung (12) durch elektrische Bauele- 55 
mente erreicht wird. 

4. Steueranordnung nach Anspruch 2 und Anspruch 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung 
(12) ein Summierglied (121) mit drei Eingangen 
(121E) fur die Beschleunigungssignale (u, v, w) und 60 
mit einem Ausgang (121 A) fur das Summensignal ent- 
halt. 

5. Steueranordnung nach Anspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (21) ein 
Gleichrichterelement (122) enthalt, dessen Eingang mit 65 
dem Ausgang des Summiergliedes (121) verbunden ist 

6. Steueranordnung nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (12) einen 



468 Al 

6 

Vergleicher (123) enthalt, dessen Eingang mit dem 
Ausgang des Gleichrichterelements (122) verbunden 
ist, und der zum Vergleichen des gleichgerichteten 
Summensignals mit dem Grenzwert (Gl) ausgebildet 
ist. 

7. Steueranordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Schal- 
tungsanordnung (12) ausgebildet ist zum Sperren einer 
Auslosung des Insassenschutzmittels (2), wenn alle 
Beschleunigungssignale (u, v, w) gleichzeitig etwa ei- 
nen Nullwert aufweisen. 

8. Steueranordnung nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (21) je Be- 
schleunigungssignal (u, v, w) einen Komparator (125) 
aufweist zum Vergleichen des zugefuhrten Beschleuni- 
gungssignals (u, v, w) mit einem Schwellwert (SI). 

9. Steueranordnung nach Anspruch 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (21) ein 
ODER-Gatter (126) aufweist, dessen Eingange mit den 
Ausgangen der Komparatoren (125) verbunden sind. 

10. Steueranordnung nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Schaltungsanordnung (12) ein 
Verknupfungsglied (127) enthalt, dessen Eingange mit 
dem Ausgang des Vergleichers (123) und dem Aus- 
gang des ODER-Gatters (126) verbunden sind, und das 
an seinem Ausgang ein Sperrsignal (s) liefert. 

11. Steueranordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Auslosen 
des Insassenschutzmittels (2) gesperrt wird, indem ein 
elektrisch steuerbarer Schalter (142), der zwischen ei- 
nem dem Insassenschutzmittel (2) zugeordneten Ztind- 
element (21) und einer Energiequeile (U) angeordnet 
ist und zum Auslosen des Insassenschutzmittels (2) lei- 
tend geschaltet werden muB, nicht leitend geschaltet 
wird. 
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